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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Beschriftungssystem 

(g) Die Erfindung betrifft ein Beschriftungssystem mit einem 
Stator (1), einem am Stator (1) angelenkten, rotatorisch 
antreibbaren ersten Arm (23), welcher urn 360 Grad drehbar 
ist, einem am ersten Arm (23) angeordneten und zu diesem 
exzentrisch gelagerten, bewegbaren zweiten Arm (25), wel- 
cher ebenfalJs urn 360 Grad drehbar ist, und einem am 
zweiten Arm (25) gelagerten Bearbeitungsmitte! (21). 
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nJ Beschreibung und Z-Richtung verschiebbar ist t mttssen die Halterun- 

gen des Arbeitstisches in spielfreien Kugelspindeln ge- 

Die Erfindung betrifft ein Beschriftungssystem mit lagert sein, um ein exaktes Ubertragen der zu kopieren- 

einem Stator, einem ersten, am Stator angeordneten den Beschriftung oder Kennzeichnungen zu gewahrlei- 
Arm und einem zweiten, mit einem Ende am ersten Arm 5 sten. Zusatzlich mOssen natQrlich auch die die X-, Y-, 

gelagerten und am anderen Ende ein Bearbeitungsmit- Z-Verschiebung bewirkenden Kreuzwellen spielfrei ge- 

tel aufweisenden Arm. Ferner betrifft die Erfindung ein lagert sein. Zu der aufwendigen mechanischen Ausge- 

Verfahren zum Bearbeiten einer Beschriftungsflache. staitung der Gravierfrasmaschine kommt jedoch noch 

Haupteinsatzgebiete von Beschriftungssystemen sind hinzu, daB sich aufgrund des Gelenkparallelogrammes 
die Bereiche der automatischen Fertigung und EndprQ- 10 des Pantographen Maschinenabmessungen ergeben, 

fung von Produkten, da in diesen Bereichen ein Bedarf welche eine Integration dieser Gravierfrasmaschine in 

an Beschriftungen von gefertigten oder geprflften Pro- bestehende Prufeinrichtungen unmdglich machen. Bei 

dukten mit KJartext oder alphanumerischem Code (Fer- vielen zu beschriftenden Produkten ist es unter Verwen- 

tigungsdatum/Prufnummer/Seriennummer/Guteklassi- dung einer derartigen Gravierfrasmaschine oftmals 

fizierung etc.) besteht Bei derartigen Beschriftungen 15 nicht moglich eine automatische Kennzeichnung im Zu- 

werden in der Regel nur ca. 10 Charakter benotigt, da ge des normalen Prozesses vorzunehmen, sondern es ist 

die ubrige Produktkennzeichnung bereits in fruheren eine separate "Gravier- bzw. Beschriftungsstation" er- 

Stadien - namlich der Fertigung oder der Prufung - forderlich. Dies bedingt jedoch erhebliche Kosten, er- 

aufgebrachtwordenist h6hten Raumbedarf und teilweise zusatzliches Bedie- 

Seit dem Inkrafttreten der Produkthaftungsgesetze, 20 nungspersonal. 

welche bereits jetzt eine unverlierbare, d. h. uber Jahre DE 1 427 645 beschreibt eine Graviermaschine mit ei- 

hinweg bestandige Kennzeichnung (bestandig gegen nem vertikal verschiebbaren UmlauffrSser und einem 

SalzprQftest, L6sungsmittel, Kraf tstoff) fordern und die- horizontal beweglichen, von einem Kopiergriffel aus ge- 

se Kennzeichnung, insbesondere far sicherheitsrelevan- steuerten Graviertisch. Der Graviertisch ist mit einer 

te Bauteile, wie etwa im Motorraum des Automobils 25 WaizlagerfQhrung versehen und durch ein Kugelgelenk 

befindliche E-Gas-Geber, fUr die Luftmengenregulie- mit einer den Kopiergriffel tragenden Leitstange ver- 

rung, eine ABS-Pumpe eta verbindlich vorschreiben, bunden. Die Leitstange durchragt die WaizlagerfQhrung 

kommt den Beschriftungssystemen eine essentielle Be- und ist in an sich bekannter Weise in einer kardanische 

deutung zu. Da zudem die sicherheitsrelevanten Bautei- Aufhangung gelagert Bei dieser Graviermaschine hat 

le dokumentationspflichtig sind — d. h. die Zuordnung 30 es sich als vorteilhaft herausgestellt, daB die Aufsplit- 

der archivierten PrQfdaten zur Seriennummer des Prfif- tung der Verschiebung, einerseits in X-Z-Richtung des 

lings muB auch noch nach 10 Jahren einwandfrei nach- Werkzeuges und andererseits in Y-Z-Richtung des Gra- 

weisbar sein — muB die Kennzeichnung uber die ge- viertisches eine geringere mechanische Belastung bei 

samte Produktlebensdauer identifizierbar bleiben. Dauereinsatz bewirkt, als die Verschiebung einer Kom- 

Bei vielen Verfahren, wie z. B. Tampondruck, Be- 35 ponente (Graviertisch oder Werkzeug) in X-Y-Z-Rich- 

schriftung mittels Etiketten usw. ist die Unverlierbarkeit tung. Jedoch ist auch diese Graviermaschine aufgrund 

nicht gewahrleistet Die Kennzeichnung widersteht bei- ihrer verhaMtnismaBig groBen Vertikalerstreckung, be- 

spielsweise nicht der Beanspruchung durch Kraftstoff, dingt durch die Anordnung des Kopiergriffels und der 

Salznebel oder bei einer Unfallsituation dem AnschluB- Leitstange, nicht in bestehende Prufeinrichtungen inte- 

brand in einem Motorraum. Um der Verlierbarkeit der 40 grierbar. Folglich ist auch bei Einsatz dieser Gravierma- 

Kennzeichnung entgegenzuwirken sind im wesentli- schine eine zusStzliche Beschriftungsstation in einer be- 

chen Verfahren mit mechanischer PrSgung, Gravieren, stehenden PrOfeinrichtung far das Beschriften von Pro- 

Ritzen oder Laserbeschriftung bekannt, welche die dukten oder Bauteilen notwendig, wodurch sich die be- 

Kennzeichnung unverlierbar anbringen. reits geschilderten nachteiligen Folgen ergeben. 

Aus DD 16133 ist ein Beschriftungssystem bekannt, 45 In einer anderen Vorrichtung zum Anbringen alpha- 
welches eine Gravierfrasmaschine mit einem Pantogra- numerischer Zeichen auf elektrischen Miniaturbautei- 
phen einsetzt Diese Gravierfrasmaschine weist einen len gemaB DE-OS-26 14 974 wird eine nadelformige 
im Raum in X- Y-Z-Richtung beweglichen Pantogra- Elektrode fur das Kennzeichnen (Beschriften) von in 
phen auf, der neben dem zweidimensionalen Gravier- einer Aufnahmevorrichtung gehaltenen Bauteilen ein- 
frasen das Abtasten rSumlicher Nachformmodelle er- 50 gesetzt Die Elektrode ist mit einem Ende raumfest an- 
mdglicht. Die Maschine weist einen am Maschinenstan- geordnet, und ihr anderes Ende Iiegt lose auf einem zu 
der fest angeordneten Lagerbock auf, in dem der mit kennzeichnenden Bauteil auf. Das Bauteil ist wiederum 
Hilfe einer Feder ausgewogene Pantograph schwenk- in einer Aufnahmevorrichtung aufgenommen, welche in 
bar gelagert ist Der Pantograph tragt an seinen Armen X-Y-Richtung bewegbar ist Bei der Kennzeichnung 
unmittelbar FrSs-, Spindel- und Taststiftlager, unter de- 55 wird an die Elektrode ein Spannungsimpuls angelegt 
nen innerhalb ihrer Arbeitsbereiche der in drei Richtun- und gleichzeitig die Elektrode von der Oberfiache des 
gen (X-,Y-, Z-Richtung) verstellbare Arbeits- und der in zu kennzeichnenden Bauteils abgehoben. Durch das 
der H6he verstellbare Modelltisch nebeneinander auf Abheben der Elektrode entsteht eine Funkenstrecke, 
gleicher Hohe angeordnet sind Dieser Pantograph be- welche eine punktf6rmige Abtragung auf der Oberfia- 
sitzt einen festen Drehpunkt D und gefuhrte Punkte E 60 che des zu kennzeichnenden Bauteils bewirkt Folglich 
und F, die in einem Gelenkparallelogramm so bewegt ergeben sich auch bei dieser Vorrichtung in Analogie 
werden, daB alle drei Punkte stets in einer Geraden zur Vorrichtung nach der DD 16133 die Nachteile des 
bleiben und ihre AbstSnde zueinander immer das glei- aufwendigen Ausgestaltens der Mechanik der Aufnah- 
che, eingestellte Verhaltnis beibehalten. Diese Gravier- mevorrichtung des Bauteils (spielfreie Lagerung von 
frasmaschine mit Pantograph hat jedoch den Nachteil, 65 Kreuzwellen und der Aufnahmevorrichtung) und die 
daB eine dem industriellen Dauereinsatz standhaltende mangelnde Integrierbarkeit in bestehende PrOfvorrich- 
Mechanik hier extrem aufwendig ist: tungen. 

Da der Arbeitstisch der Gravierfrasmaschine in X-, Y- Im Gegensatz zu den oben beschriebenen Gravier- 
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maschinen mit Antrieb der Aufnahmevorrichtung oder 
des Pantographen in X-Y-Z Richtung wird in der Fach- 
zeitschrift "Precision" 12/84, Seiten 17-20 ein Schwen- 
karmroboter beschrieben, dessen Werkzeug mit Hilfe 
zweier exzentrischer Arme auf einer Teilringflache be- 5 
wegbar ist Dieser Schwenkarmroboter weist ein auf 
einem Boden abgestQtztes Stativ, einen ersten am Stativ 
gelagerten Arm und einen wiederum am ersten Arm 
angelenkten und in Langsrichtung des ersten Armes 
verlaufenden zweiten Arm auf. Beide Arme sind in einer 10 
zur Bodenaufstandfiache des Stativs parallelen Ebene 
unabhangig voneinander schwenkbar und werden je- 
weils durch einen Motor angetrieben. An dem yom Sta- 
tiv abgewandten Ende des zweiten Armes ist ein Werk- 
zeug angeordnet, welches durch einen dritten Motor 15 
sowohl rotatorisch als auch in Z-Richtung und somit 
senkrecht zu einer Bearbeitungsflache antreibbar ist 
Durch das Zusammenwirken des Stativs, des ersten und 
des zweiten Armes ist das Werkzeug auf ca. 2/3 einer 
Ringflache beliebig bewegbar. Diese 2/3-Ringflache 20 
setzt sich aus einer 180-Grad Verschwenkbarkeit des 
ersten Armes und einer ca. 130-Grad Verschwenkbar- 
keit des zweiten Armes zusammen. Die Bewegungsein- 
schrankung der beiden Arme (2/3-Ringflache) resultiert 
daraus, daB die Arme in ihrer Langsrichtung miteinan- 25 
der und — der erste Arm — mit dem Stativ verbunden 
sind. Der maximale Schwenkwinkel der beiden Arme ist 
also erreicht, wenn entweder der erste Arm mit einer 
Seite am Stativ oder der zweite Arm mit einer Seite am 
ersten Arm anstSBt. Da zudem sowohl das Stativ als 30 
auch die beiden Arme konstruktiv sehr kompakt (breit) 
ausgestaltet sein mussen, um den verschiedenen Anfor- 
derungen, insbesondere den angreifenden Kraften stand 
zu halten, wird die Bewegbarkeit der beiden Arme wei- 
ter eingeschrankt ZusammengefaBt sind also 1/3 der 35 
Ringflache und die kreisfdrmige InnenflSche des Ringes 
nicht mit dem Werkzeug bearbeitbar. Zudem ist dieser 
Schwenkarmrobotor aufgrund seiner voluminosen Aus- 
gestaltung des Stativs und der Arme bestehenden Pruf- 
einrichtungen lediglich zuordenbar, aber nicht in diese 40 
integrierbar. 

Die Erfindung zielt auf ein Beschriftungssystem und 
ein Verf ahren zum Bearbeiten einer Beschriftungsflache 
der eingangs beschriebenen Gattung mit beliebig ver- 
fahrbarem Bearbeitungsmittel innerhalb einer Ringfla- 45 
che und mit kompakter Ausgestaltung ab. 

Das erfindungsgemaBe Ziel wird durch die Gegen- 
stande des Anspruches 1 oder des Anspruches 15 er- 
reicht. ErfindungsgemaB wird ein Verfahren zum Bear- 
beiten einer Beschriftungsflache mit zwei verbundenen, 50 
jeweils um 360 Grad drehbaren und exzentrisch gela- 
gerten Armen und einem an einem Arm angeordneten 
Bearbeitungsmittel vorgesehen. Dabei wird verfahrens- 
maBig durch Bewegen mindestens des das Bearbei- 
tungsmittel tragenden Armes eine unterhalb des Bear- 55 
beitungsmittels angeordnete Beschriftungsflache bear- 
beitet Zudem wird erfindungsgemaB ein Beschriftungs- 
system mit einem Stator, einem am Stator angelenkten, 
rotatorisch antreibbaren ersten Arm, welcher um 360 
Grad drehbar ist, einem am ersten Arm angeordneten eo 
und zu diesem exzentrisch gelagerten, bewegbaren 
zweiten Arm, welcher ebenfalls um 360 Grad drehbar 
ist, und einem am zweiten Arm gelagerten Bearbei- 
tungsmittel vorgesehen. 

Diese Anordnung hat unter anderem folgende Vortei- 65 

le: 

Die beiden um 360 Grad drehbaren Arme ermdglichen 
dem Bearbeitungsmittel jeden beliebigen Punkt inner- 



halb eines Kreises anzufahren. Hierbei wird der Radius 
des Kreises durch die Lange der beiden Arme festge- 
legt Zudem wird durch die exzentrische Anordnung der 
beiden Arme und somit deren Drehachsen eine verhalt- 
nismaflig geringe Belastung, im Vergleich zu den oben 
aufgefuhrten X-Y-Z- Bearbeitungssystemen, auf die je- 
weiligen Achslager aufgebracht, wodurch ein geringer 
Reibungswiderstand in den Lagern auftritt Folglich sind 
sehr kleine Gravierarbeiten mit hoher Gute realisierbar. 
Auch k6nnen durch die geringere Belastung herkdmmii- 
che, kostengUnstige Rotationslager verwendet werden. 
Zudem ist die komplette Anordnung sehr klein und 
kompakt ausgestaltbar, da einfache Lager verwendet 
werden kOnnen. 

Ferner laBt sich das erfindungsgemaBe Beschriftungs- 
system aufgrund seiner kleinen Abmessungen in beliebi- 
ge bestehende Priifeinrichtungen integrieren und ist 
auch aufgrund seines einfachen Aufbaus wartungs- 
freundlich. 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung ist 
auch der zweite Arm rotatorisch bewegbar ausgestaltet 
(Anspruch 2). Dies birgt den Vorteil in sich, daB sowohl 
der erste als auch der zweite Arm durch eine externe 
Steuereinheit ansteuerbar sind und somit der Betrieb 
des Systems vereinfacht wird. 

Vorzugsweise ist der erste Arm in Bezug auf eine 
Beschriftungsflache fiber dem zweiten Arm angeordnet 
(Anspruch 3), wodurch der Aufbau zusatzlich verein- 
facht wird. 

Die beiden Arme k6nnen unterschiediiche LSngenab- 
messungen aufweisen (Anspruch 4), so daB entspre- 
chend den Anforderungen durch das zu beschriftende 
Produkt oder die Beschriftungsflache das durch das Be- 
arbeitungsmittel anfahrbare Feld auf eine Ringflache 
beschrankbar ist 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung 
sind die beiden Arme durch Servoantriebe, vorzugswei- 
se Schrittmotoren oder Proportional-Magnet-Antriebe 
antreibbar (Anspruch 5). Durch die Verwendung derar- 
tiger Antriebe wird ein sehr exaktes und definiertes 
Verstellen des Bearbeitungsmittels und folglich ein pra- 
zises Bearbeiten eines Produktes mit hoher Gate er- 
moglicht 

Vorzugsweise werden die Antriebe von einem Line- 
arsystem angesteuert (Anspruch 6). Lineare System sind 
handelsfibliche, aufgrund ihrer Massenproduktion ko- 
stengunstig zu erwerbende Systeme, welche zusatzlich 
die Kosten fiir das Beschriftungssystem reduzieren. 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung 
wird die Ansteuerung des Linearsystems durch vorge- 
schaltete, software-residente Koordinatentransforma- 
tion (Ktfl) oder (Ktf2) durchgefuhrt (Anspruch 7). 
Durch die Ansteuerung der Antriebe und der Vorschal- 
tung einer software-residenten bzw. software-gestfitz- 
ten Koordinatentransformation werden die X-Y-Kom- 
ponenten des Linearsystems in Kreiskoordinaten (X = 
r • sina; Y = r • sin|J) umgewandelt, welche fiir eine 
adaquate Ansteuerung der beiden rotatorisch antreib- 
baren Arme notwendig sind. 

Vorzugsweise werden die X-Y-Koordinaten einer 
auszufuhrenden Beschriftung mittels der Koordinaten- 
transformation (Ktft) in eine Vier- Element- Matrix (A, 
B, a, P) umgewandelt (Anspruch 8). Durch diese Zuord- 
nung von Vektoren A, B und Winkein a, p zu der jeweili- 
gen Koordinate X oder Y wird ein exaktes Anfahren des 
Bearbeitungsmittels zu einem durch die Beschriftung 
vorgegebenen Punkt auf dem zu beschriftenden Pro- 
dukt ermoglicht. 



DE 44 10 

5 

Alternativ kfinnen die X-Y-Koordinaten eine auszu- 
fiihrende Beschriftung mittels der Koordinatentransfor- 
mation (Ktf2) in Kreissegment-Strukturen uberftihrt 
werden (Anspruch 9). Bei dieser Art der Koordinaten- 
Transformation wird die Bahnsteuerung durch die Zu- 5 
ordnung Y = A und X « B mit a, p als feste Werte fur 
jedes Charakterfeld vereinfacht Hierdurch reduziert 
sich zwar die Wahl der Charakter, weiche dadurch nur 
per Kreisbogenelemente — bogenf6rmiger Schriftzug 
— realisierbar sind, dafOr erzielt man aber hohe Ar- 10 
beitsgeschwindigkeiten, insbesondere bei groBen 
Schreibkraftea 

Vorzugsweise wird zumindest einem Arm mit An- 
trieb ein Getriebe zugeordnet (Anspruch 10), wodurch 
bei hohen auf das zu beschriftende Produkt aufzubrin- 15 
genden Kraften mit Hilfe eines Getriebes, vorzugsweise 
eines Planetengetriebes eine Verringerung der an die 
Rotationsachse angreifenden Krafte ermSglicht wird 

In einer vorteilhaften Ausgestaltungsform der Erfin- 
dung ist das Bearbeitungsmittel vorzugsweise ein Stylus 20 
und orthogonal zu einer Beschriftungsflache und/oder 
rotierend antreibbar (Anspruch 11). Der Stylus wird 
vorzugsweise als Ritzdiamant, Gravurstichel oder 
Gravurhammer ausgebildet (Anspruch 12). Durch die 
Moglichkeit der Wahl des Bearbeitungsmittels und des 25 
Bewegens des Arbeitsmittels einerseits rotierend und 
andererseits in Orthogonalrichtung zu einer Beschrif- 
tungsflache kann das Beschriftungssystem fur Beschrif- 
tungen jedweder Produkte bzw. Produktmaterialien 
verwendet werden. Es tritt somit weder durch die Grd- 30 
Be der Beschriftung bzw. Kennzeichnung noch durch 
das zu beschriftende Material eine Einschrankung des 
erfindungsgemaBen Beschriftungssystems auf. 

Vorzugsweise weist der Stator einen Antrieb fur eine 
Bewegung senkrecht zu einer Beschriftungsflache auf 35 
(Anspruch 13), wodurch das Beschriftungssystem in 
Z-Richtung auf beliebige Abmessungen eines zu be- 
schriftenden Produktes einstellbar ist und gleichzeitig 
auch bei Ausfall des Orthogonal-Antriebs das Beschrif- 
tungssystem weiter einsetzbar ist 40 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erf indung ist 
der Stator parallel zur Beschriftungsflache verschiebbar 
(Anspruch 14). Durch das Verschieben des Stators par- 
allel zur Beschriftungsflache besteht die Moglichkeit, 
das kreis- oder ringformige Beschriftungsfeld in jeder 45 
Richtung parallel zum Beschriftungsfeld zu vergr6Bern. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines Aus- 
fuhrungsbeispieles mit Bezug auf die beigetugte Figur 
beschrieben. 

Im folgenden wird aus GrQnden der Bequemlichkeit 50 
eine bestimmte Terminologie verwendet, die jedoch 
nicht einschrankend zu verstehen ist Beispielsweise be- 
ziehen sich Ausdrucke wie "oben", "unten", "rechts" und 
"links" auf die in der Zeichnung dargestellten Richtun- 
gen. Die genannte Terminologie schlieBt die oben spe- 55 
ziell erwahnten Worte sowie Ableitungen von diesen 
Worten und Worte ahnlicher Bedeutung ein. 

In der Figur ist ein erfindungsgemaBes Beschriftungs- 
system in Schnittansicht sowie eine zu diesem Beschrif- 
tungssystem gehdrige Beschriftungsflache mit Armen A 60 
und B dargestellt Dieses Beschriftungssystem umfaBt 
einen Stator 1, welcher einer Beschriftungsoberflache 3 
eines Werkstiickes 5 in X-Y-Richtung gegenuberlie- 
gend angeordnet und raumfest fixiert ist Zudem ist dem 
Stator 1 ein erster Servomotor 7 zugeordnet Eine Be- 65 
wegung des Stators 1 nach unten, d. h. in Z-Richtung 
erzeugt den erforderlichen Antriebsdruck des Beschrif- 
tungssystems auf die Beschriftungsoberflache 3 und ist 
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durch bekannte Verf ahren, wie etwa magnetische, pneu- 
matische oder mechanische Antriebssysteme zu realisie- 
ren, wobei das gewahlte Verfahren an die erforderliche 
Dynamik angepaBt ist Unterhalb des Servomotors 7 
und diesem zugeordnet befindet sich ein erstes Getriebe 
9 und wiederum darunter ist ein Flansch 11 angeordnet. 
Zusatzlich ist der erste Servomotor 7 antreibend mit 
einer ersten Rotationsachse 13 verbunden, weiche so- 
wohl den ersten Servomotor 7 als auch den Flansch 11 
lagert In Richtung zur Beschriftungsoberflache 3 
schlieBt sich an den Flansch 11 ein zweiter Servomotor 
15 an, der an dem Flansch 11 befestigt ist und eine 
zweite Rotationsachse 17 antreibt Die zweite Rota- 
tionsachse 17 lagert analog zur ersten Rotationsachse 
13 ein zweites Getriebe 19 und ein Bearbeitungsmittel 
21. Wie der Figur leicht zu entnehmen ist ist die Rota- 
tionsachse 17 exzentrisch zu der Rotationsachse 13 an- 
geordnet und wird auch unabhangig von dieser Rota- 
tionsachse 13 durch den Servomotor 15 rotatorisch an- 
getrieben. 

Das Bearbeitungsmittel 21, das vorzugsweise als Sty- 
lus ausgebildet wird, kann urn auch bei harten zu be- 
schriftenden OberflSchen ein tiefes und deutliches Be- 
schriften sicherzustellen beispielsweise aus einem Ritz- 
diamant, einem Gravurstichel oder einer Bohr-/Frasein- 
richtung bestehen. Bei Betrieb des erfindungsgemaBen 
Beschriftungssystems tritt der Stylus 21 in Kontakt mit 
der Werkstuckoberflache 3. 

Im folgenden wird die Funktionsweise des erfin- 
dungsgemaBen Beschriftungssystems anhand der Figur 
beschrieben: 

Durch Zufuhr von Antriebsenergie zu dem ersten Ser- 
vomotor 7 durch eine Steuereinheit (Linearsystem) wird 
die erste Rotationsachse 13 um einen Winkel a gedreht 
Auf dieser Rotationsachse 13 ist mit einem Exzenterarm 
A (23) der zweite Servomotor 15 angeflanscht dessen 
Rotationsachse 17 sich unabhangig zur Rotationsachse 
13 um einen Winkel p drehen laBt Die zweite Rotations- 
achse 17 und der auf der Werkstuckoberflache 3 auf 
liegende Scheitelpunkt des Stylus 21 legen den zweiten 
Exzenterarm B (25) fest Unter der Pramisse, daB beide 
Exzenterarme A, B (23, 25) gleich groB sind, kann jeder 
auf der Beschriftungsoberflache befindliche Punkt P 
durch die Koordinaten A, B, a und 0 definiert und somit 
durch den Stylus angefahren werden. Das Beschrif- 
tungsfeld weist gemaB der Figur einen Radius auf, wel- 
cher der Lange der beiden Arme A (23) und B (25) 
entspricht 

Ist es aufgrund des Werkstfickes nicht erforderlich, 
eine komplette Kreisbeschriftungsflache abzufahren 
und geniigt es, eine ringfSrmige Beschriftungsflache 
vorzusehen, so besteht die Moglichkeit, den Exzenter- 
arm B (25) kleiner als den Exzenterarm A (25) zu wahlen. 

Die beiden Getriebe 9, 15 sind fUr eine bessere Steue- 
rung der an den Rotationsachsen 13 und 17 anliegenden 
Antriebskraft vorgesehen und konnen je nach Ausge- 
staltung sehr hohe aber auch sehr niedrige "Obertra- 
gungskrafte" auf die Rotationsachsen und somit sehr 
hohe und sehr niedrige Schreibkrafte auf die Beschrif- 
tungsflache 3 aufbringen. Als bevorzugte Antriebe ha- 
ben sich Servomotoren, insbesondere Schrittmotoren 
oder Proportional-Magnet-Antriebe herauskristalli- 
siert, mit welchen die auf die Achsen 13, 17 aufgebrach- 
ten Antriebsmomente adaquat und gleichmaBig steuer- 
bar sind. 

In einer nicht dargestellten Weiterbildung des erfin- 
dungsgemaBen Beschriftungssystems ist die erste Rota- 
tionsachse 13 durchbohrt sind mindestens 2 Rotations- 
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lager fUr die zweite Rotationsachse 17 eingeffigt und 
wird der Stator 1 mit Schlitzen fiir die nunmehr durch- 
gehende zweite Rotationsachse 17 ausgeftihrt Hier- 
durch wird eine weitere Optimierung im Bezug auf die 
Kompaktheit erzielt. 5 

Nachfolgend wird nun die Ansteuerung der jeweili- 
gen Antriebe erlautert 

Als Ansteuerung der Servomotoren 3 und 15 wird ein 
handelsQbliches Linearsystem verwendet, welchem eine 
software-gestOtzte Koordinatentransformation vorge- io 
schaltet wird. Hierbei konnen zwei verschiedene Koor- 
dinatentransformationen zur Anwendung kommen. Bei 
der ersten Koordinatentransformation (Ktft) werden 
jeder X- und Y-Koordinate eines Punktes P entspre- 
chende Vektorkoordinaten (A) bzw. (B) und die zugehd- 15 
rigen Winkel (a, p) innerhalb der Kreisflache zugeord- 
net, dh. die Koordinatentransformation (Ktfl) ordnet 
jedem Charakterfeld eine Quadropol-Matrix (A, B, a, P) 
zu. Die Zuordnung basiert auf den allgemein bekannten 
Transformationsgleichungen: 20 

X « r • since; Y = r • sinp. 

Alternativ kann durch die Verwendung der zweiten 
Koordinatentransformation (Ktf2) die Bahnsteuerung 25 
durch die Zuordnung Y = A und X = B, wobei a, P fest 
ftir jedes Charakterfeld sind, vereinfacht werden. Hier- 
bei ist jedoch zu beachten, daB die Charakter nur durch 
Kreisbdgenelemente realisiert werden kSnnen, insbe- 
sondere ist der Schriftzug bogenformig. Ausgleichend 30 
zu dieser Einschrankung in der Form des Schriftzuges 
erhoht sich die Arbeitsgeschwindigkeit, insbesondere 
bei groBen Schreibkraften. 

In einer weiteren, nicht dargestellten Ausgestaltungs- 
form des erfindungsgemaBen Beschriftungssystems ist 35 
nicht nur der Stator 1, sondern auch der Stylus 21 ortho- 
gonal zu der Beschriftungsfiache 5 bewegbar, wobei der 
Stylus 21 zusatzlich auch rotierend antreibbar ist Hier- 
durch wird die Moglichkeit offengehalten, daB anstelle 
eines Ritzdiamantes auch ein periodisch bewegter 40 
Gravurhammer entsprechend einer Tulsatorkenn- 
zeichnung" verwendbar und mit eigenem Antrieb be- 
wegbar ist ("Zahnarztbohrer"). 

Um das Beschriftungsfeld an Extrembedingungen an- 
passen zu konnen, wird der Stator (nicht dargesteUt) 45 
parallel zum Beschriftungsfeld verschiebbar ausgestal- 
tet, so daB bei sehr groBer zu beschriftender Flache 
eines Produktes, welche beispielsweise die in der Figur 
gezeigte Beschriftungsfiache uberlappt, dennoch eine 
Beschriftung mittels des erfindungsgemaBen Beschrif- 50 
tungssystems moglich ist 

Patentanspriiche 

1 . Beschrif tungssystem mit: 55 
einem Stator (1), 

einem am Stator (1) angelenkten, rotatorisch an- 
treibbaren ersten Arm (23), weicher um 360 Grad 
drehbar ist, 

einem am ersten Arm (23) angeordneten und zu 60 
diesem exzentrisch gelagerten, bewegbaren zwei- 
ten Arm (25), weicher ebenfalls um 360 Grad dreh- 
bar ist, und 

einem am zweiten Arm (25) gelagerten Bearbei- 
tungsmittel(21). 65 

2. Beschrif tungssystem nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der zweite Arm (25) rotato- 
risch bewegbar ausgestaltet ist 
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3. Beschriftungssystem nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB der erste Arm (23) in 
Bezug auf eine Beschriftungsfiache (3) Uber dem 
zweiten Arm (25) angeordnet ist 

4. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Ansprilche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
beiden Arme (23, 25) unterschiedliche Lfingenab- 
messeungen aufweisen k6nnen. 

5. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Ansprilche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
beiden Arme (23, 25) durch Servoantriebe (7, 15), 
vorzugsweise Schrittmotoren oder Proportional- 
Magnet- Antriebe, antreibbar sind 

6. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Antriebe (7, 15) von einem Linearsystem angesteu- 
ert werden. 

7. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Ansteuerung der Antriebe durch vorgeschaltete, 
softwareresidente Koordinatentransformation (Ktf 
1 ) oder (Ktf 2) durchgef iihrt wird 

8. Beschriftungssystem nach Anspruch 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die X-Y-Koordinaten einer 
auszufOhrenden Beschriftung mittels der Koordi- 
natentransformation (Ktfl) in eine Vier-Element- 
Matrix (A, B, a, P) umgewandelt wird 

9. Beschriftungssystem nach Anspruch 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die X-Y-Koordinaten einer 
auszufiihrenden Beschriftung mittels der Koordi- 
natentransformation (Ktf2) in Kreissegment-Struk- 
turen Uberfuhrt werden. 

10. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den AnsprQche, dadurch gekennzeichnet, daB zu- 
mindest einem Arm (23, 25) mit Antrieb (7, 15) ein 
Getriebe (9, 19) zugeordnet ist 

1 1. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den AnsprQche, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Bearbeitungsmittel (21) vorzugsweise ein Stylus ist 
und orthogonal zu einer Beschriftungsfiache (7) 
und/oder rotierend antreibbar ist 

12. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Stylus (21) vorzugsweise als Ritzdiamant, Gravur- 
stichel oder Gravurhammer ausgebildet ist 

13. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Stator (1) einen Antrieb (7) fur eine Bewegung 
senkrecht zu einer Beschriftungsfiache (3) aufweist 

14. Beschriftungssystem nach einem der vorstehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Stator (1) parallel zur Beschriftungsfiache ver- 
schiebbar ist 

15. Verfahren zum Bearbeiten einer Beschriftungs- 
fiache (3), mit zwei verbundenen, jeweils um 360 
Grad drehbaren und exzentrisch gelagerten Armen 
(23, 25) und einem an einem Arm (25) angeordneten 
Bearbeitungsmittel (21), wobei durch Bewegen 
mindestens des das Bearbeitungsmittel (21) tragen- 
den Armes (25) eine unterhalb des Bearbeitungs- 
mittels (21) angeordnete Beschriftungsfiache (3) be- 
arbeitet wird 
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